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ПРИМЕНЕНИЕ КЛАСТЕРИЗАЦИИ И ПОРОГОВОЙ 
ОБРАБОТКИ ДЛЯ ЛОКАЛИЗАЦИИ ИНФОРМАТИВНЫХ 
ОБЛАСТЕЙ НА ИЗОБРАЖЕНИИ 
А.В. Сергиенко, ассистент ГВУЗ «ПГТУ» 
Для усовершенствования автоматизированной системы монито-
ринга движения чугуновозных ковшей, из-за существенного недостат-
ка, было предложено прибегнуть к оптическому распознаванию номе-
ра. Обработка изображения такого объекта осуществляется в несколь-
ко этапов. На первом этапе решается задача предварительной фильт-
рации исходных фотоизображений, на втором этапе – локализация 
информативной области, на третьем этапе – идентификация номера на 
изображении локализованного сегмента. В данной работе рассматри-
вается второй этап обработки – локализация. 
Предлагаемый метод локализации информативных областей на 
основе пороговой обработке и кластеризации можно разделить на сле-
дующие этапы: пороговое преобразование изображения с автоматиче-
ским выбором порога; разбиение изображения, кластеризация и полу-
чение локализованной области. 
Камерой в градациях серого цвета получено изображение ковша с 
номером. Необходимо локализовать информативную область на изо-
бражении – прямоугольную область, содержащую цифры номера ков-
ша и минимум сопутствующей информации. Изображение характери-
зуется функцией яркости:  , 0,1i jf  , где  0, 1i m  ,  0, 1j n  , m  
– ширина, n  – высота изображения. 
















Экспериментально было установлено, что при увеличении ярко-
сти на 20-25% (это значения яркости в диапазоне от 0.5 до 0.8) изо-
бражение преобразуется лучшим образом. Экспериментально была 
подобрана формула для получения необходимых значений:  
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Преобразованное по порогу изображение разбивается на равные 
ячейки. Количество ячеек по ширине – kx , по высоте – ky . Количест-
во элементов в ячейке по ширине – px m kx , по высоте  – py n ky . 
















 где  0, 1i kx  ,  0, 1j ky  ,  0, 1l px  ,  0, 1k py  .
 
Кластеризация производится методом одиночной связи (ближай-
шего соседа) с модифицированным алгоритмом поиска скользящим 
окном. Соответственно массиву M  образовывается массив K , содер-
жащий имена кластеров. Перед обработкой все элементы принадлежат 
нулевому кластеру. 
Если анализируемое значение ,i jM  имеет яркость больше  , то 
соответствующему значению ,i jK  назначается имя кластера, которое 
уж присвоено одному из элементов в апертуре – 1,i jK  , 1,i jK  , 
, 1i jK   или , 1i jK  , если же это имя «0», то ,i jK  дается новое имя – 
следующее по счету число после уже присвоенных. 
Для получения локализированной области анализируется массив 
K . Вокруг кластера, обладающего наибольшим количеством элемен-
тов, по самым выпирающим точкам описывается прямоугольник – ло-
кализованная информативная область. Для проведения следующего 
этапа, идентификации, по локализованной области формируется вы-
ходной сегмент.  
В ходе компьютерных экспериментов были определены допусти-
мый порог яркости [0.5, 0.8], подобрана формула для автоматического 
расчета необходимого значения, подобрано оптимальное количество 
разбиений сетки kx=16, ky=16, с погрешностью около 4 % локализова-
на информативная область для изображений, обладающих малой ярко-
стью, крупными неинформативными высокояркостными участками. 
Компьютерные эксперименты показали, что предложенный метод 
локализации информативных областей на основе пороговой обработки 
и кластеризации дает достаточно хороший результат с достоверность 
локализации ~  96%. 
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